Обеспечение непрерывного режима работы маятникового рудодробителя by Седро, П. Д.
   Секция VIII. Физические и математические методы исследования систем 
 
305
        
Рис. 3.3 Рис. 3.4 
Рассмотренный способ удобно применять для решения задач, в которых требу-
ется найти площадь многоугольника, которая составляет часть площади от прямо-
угольника или параллелограмма. Данный способ основан на свойстве аддитивности 
площади и ее перегруппировке, т. е. в нашем случае площадь многоугольника равна 
сумме площадей равных параллелограммов. 
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Общие сведения. Есть некоторая физическая система W, выполняющая рабо-
чий процесс, затрачивая энергию. Функция энергии этой системы имеет следующий 
вид [1, с. 246]: 
 ),()()( пк tEtEtE WWW    
где ),(к tEW  )(п tEW  – кинетическая и потенциальная энергии системы соответственно. 
Графики энергий такой системы будут иметь следующий вид (рис. 1 и 2). 












Рис. 2. Графики кинетической и потенциальной энергии системы 
Обеспечение непрерывного режима работы маятникового рудодробителя. 
Имеется рудодробитель с маятниковым молотом, совершающий работу. После дос-
тижения молотом максимальной кинетической энергии и столкновения с рудой тре-
буется пополнить запас энергии системы извне таким образом, чтобы маятниковый 
молот продолжил работать в штатном режиме. 
Проблематика задачи: 
1. Количество энергии, передаваемой маятниковым молотом руде, меняется  
с каждым новым циклом работы и неизвестно заранее. 
2. Механические потери зависят от конструкции устройства и в общем случае 
неизвестны заранее. 
Для решения первой проблемы предлагается дополнить конструкцию устройст-
ва измерительным прибором, по показаниям которого можно рассчитать скорость 
молота. 
Для решения второй проблемы предлагается производить «холостой» запуск 
устройства без загрузки рабочей камеры рудой, для экспериментального определе-
ния механических потерь энергии. 







Рис. 3. График кинетической энергии системы при воздействии  
на руду без притока энергии извне 
Проведем нормирование высоты для придания величине потенциальной энер-
гии физического смысла: за нулевой уровень потенциальной энергии принимаем 
вертикальное положение молота. Тогда верхний энергетический предел (или макси-
мальная кинетическая энергия молота) будет численно равен максимальному значе-
нию потенциальной энергии: 
 ,0maxпmaxк mghEE WW    
где m – масса молота; g  – коэффициент ускорения свободного падения; 0h  – высота 
рабочей камеры устройства. 
Величину нехватки кинетической энергии в системе после удара можно вычис-
лить как 
 ).()()( кпmaxпк.н tEtEEtE WWWW    














н tvthhgtv    
Высота молота над дном рабочей камеры изменяется по закону косинуса: 
 ).cos()( 0 thth    
Величина нехватки скорости: 
 .)()]cos([2)( 200н tvthhgtv    
Для непрерывной работы устройства после удара молота требуется обеспечить, 
чтобы значение данного уравнения было тождественно нулю. 
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